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C) Synthèse des deux méthodes



Schéma bloc 1
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Schéma bloc 2
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Remarque : Le logiciel doit remettre le compteur à zéro toutes les Te périodes.
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Le compteur introduit un coefficient égale à Te !





Remarque : Le logiciel doit gérer le « débordement du compteur ». (passage de 2n-1 à 0)





Un compteur est « un » intégrateur !





La position de K1 dans la solution 2  n’a aucune réalité physique. Elle permet simplement de remplacer n par (_n. (Un nombre de période s par un angle).








Prise en compte du coefficient introduit par le réducteur.
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